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Abstract of DE4209889 

The control equipment comprises a processing 
unit (1) which is arithmetical, at least one sync, 
operating medium (4-6) for the arithmetical 
processing unit (1), at least one async. operating 
medium for (7-9) the processing unit (1) and a 
bus (10) for transmission of data between the 
processing unit and the sync, and async. 
operating media, A priority position list (1a) 
adjusts the access priority sequence for the 
async. operating medium higher than that for the 
sync, medium. 

An installation (1,2) is provided for selection of a 
request from one or several (CH0-CH3 requests) 
for access to one of the media after indication of 
the contents of the priority position list and for 
access to the operating medium corresp. to the 
selected request, dependent upon the request 
chosen. 
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Prufungsantrag gem. S 44 PatG ist gestellt 

@ Steuervorrichtung fur den Betriebsmittel-Direktzugriff 

@ Die Erfindung schafft eine Vorrichtung, die einen System- 
Haltezustand verhindert. indem sie die Prioritatsfolge fur 
asynchrone Betriebsmittel (7-9) erhoht und das DMA-Bedie* 
nungsverhaltnis fur synchrone Betriebsmittel (4-6) herab- 
setzt. 
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1 

Beschreibung 



Die Erfindung bezieht sich auf eine Steuervorrich- 
tung fiir den Betriebsmittel-Direktzugriff, insbesondere 
auf eine DMA-Steuervorrichtung (Steuervorrichtung 
fur den direkten SpeicherzugrifO. bei der Anforderun- 
gen sowohl von synchronen als auch von asynchronen 
Betriebsmitteln (Geraten) verarbeitet werden mussen. 
In einem System, welches Anforderungen von syn 



und 5, zwischen dem Speicher 4 und den Geraten 7 und 
S und zwischen den Geraten 7 und 8. Die asynchronen 
Betriebsmittel oder Gerate 7 und 8 umfassen einen Ab- 
taster (Scanner), einen Drucker und dergleichen. 

Der interne Speicher der CPU 1 speichert eine Priori- 
tatsrangliste la. 

Wie aus Fig. 2 hervorgeht, enthalt die Prioritatsrang- 
liste la eine fixe Prioritatsart und eine Rotations- Priori- 
tatsart. In der fixen Prioritatsart ist die Prioritatsrang- 



chronen und von asynchronen Betriebsmitteln verarbei- lo folge in der Reihenfolge des Kanals CHO und des Kanals 



tet, wird die Prioritatsrangfolge von angeforderten Ka 
nalen haufig in einer fixen Prioritats-Zuordnungsart 
Oder miitels eines als Round-Robin-Plan bezeichneten 
Rotationsplans in einem herkommlichen DMA-Steuer- 
system festgelegt 

In der Betriebsart mit fester Prioritatszuordnung 
kann ein Kanal stets ein System belegen. Wenn bei dem 
Rotationssystem die Anzahl von Kanalen groB ist, wird 
der Bedienungszyklus fiir asynchrone Betriebsmittel zu 



CHI eingestellt. In der Rotations- Prioritatsart (Round- 
Robin*Scheduling) wird die Prioritatsrangfolge in der 
Reihenfolge des Kanals CHI und des Kanals CHO um- 
geschaltet (rotiert), wenn ein zuletzt bedienter Kanal 
15 dem CHO entsprichu Wenn in dieser Betriebsart der 
zuletzt bediente Kanal dem Kanal CHI entspricht. wird 
die Prioritatrangfolge umgeschaltet (rotiert) in der Rei- 
henfolge des Kanals CHO und des Kanals CH 1. 

Die oben eriauterte Prioritatsrangfolge definiert eine 



lang, und der Betrieb individueller asynchroner Be- 20 FolgedesZugriffsderCPU 1 und/oderderDMAC2auf 

triebsmittel wird in unerwunschter Weise gestdrt irgendeines der Betriebsmittel 4-9. 

Es ist daher Auf gabe der Erfindung, eine DMA-Steu- Bei dieser AusfUhrung sei angenommen, daO die An- 

ervorrichtung anzugeben. die sich durch eine verbesser- zahl von Kanalen, die eine Anforderung akzeptieren. 

te Betriebseffizienz auszeichnet, wozu die Prioritats- zwei betragt (es handelt sich um die Kan&le CHO und 

rangfolge von asychronen Betriebsmittel erhoht und das 25 CHI), von denen der Kanal CHO fiir asynchrone Gerate 

Bedienungsverhaltnis f ur synchrone Betriebsmittel her- und der Kanal CHI fiir synchrone Gerate verwendet 

abgesetzt wird wird Genauer gesagt; Der Kanal CHO kennzeichnet 

Diese Auf gabe wird durch die im Anspruch I angege- eine Bedienung fiir Betriebsmittel 6. der Kanal CHI 

bene Erfindung gelost ErfindungsgemaB enthalt ein Sy- bedeutet eine Bedienung fur die Speicher 4 und 5. Diese 

stem, welches Anforderungen sowohl von synchronen 30 Bedienung laBt sich erreichen, indem von einem Gerat 

als auch von asynchronen Betriebsmitteln (Geraten) (z. B. dem Abtaster 7) an die CPU 1 eine Anforderung 

verarbeitet, eine Einrichtung, die, wenn mehrere DMA- ausgegeben wird 

Anforderungen (Anforderungen fiir einen direkten Zu- Mit dem Zeitgeber 3 wird eine Zeit eingestellt. die 

grif 0 ausgegeben werden, den Bedienungen fur asyn- erforderlich ist. um den Kanal mit der hochsten Prioritat 

chrone Betriebsmittel. deren Verarbeitung nicht warten 35 (CHO) zu bedienen. Diese Zeit ist eine Zeitspanne, inner- 



kann. eine hohere Prioritat zuweist, wahrend die Bedie 
nungsprioritat fQr synchrone Betriebsmittel herabge- 
setzt wird 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung erge 
ben sich aus der folgenden Beschreibung in Verbindung 40 
mit der Zeichnung. In dieser zeigen: 

Fig. 1 ein schematisches Blockdiagramm einer Aus- 
fOhrungsform einer DMA-Steuervorrichtung; 

Fig. 2 ein Beispiel fur eine Prioritatsrangliste la ge- 
maB Fig. 1 ; 45 

Fig. 3 ein Blockdiagramm zum Erlautern eines Bedie- 
nungszustands des in Fig. 1 gezeigten DMA-Steuersy- 
stems; 

Fig. 4 ein FluDdiagramm, welches ein Beispiel fiir den 



halb der andere Anforderungen nicht akzeptiert werden 
konnen. Die Zeit bestimmt sich in aktuellen Systemen 
unter Berucksichtigung des Busbelegungsverhaltnisses. 
der Zugriffszeit und dergleichen. 

Die CPU 1 bestimmt die zu bedienenden Kanale auf 
der Grundlage der Prioritatsinhalte der Prioritatsrangli- 
ste la und der durch den Zeitgeber 3 vorgegebenen 
Zeitverwaltung. Die DM AC 2 schafft eine Bedienung 
fur die festgelegten Kanale. 

Der Betrieb der in Fig. 1 dargestellten Anordnung 
wird im folgenden unter Bezugnahme auf Fig. 4 naher 
eriautert. 

Wenn beispielsweise eine Bedienung in der fixen 
Prioritatsart begonnen wird (ST10). beginnt die CPU 1 



Betrieb der in Fig. t gezeigten DMA-Steuervorrichtung 50 eine Bedienung fur den Kanal CHO (ST14). da der Kanal 



veranschaulicht; 

Fig. 5 ein weiteres Beispiel der in Fig. 1 gezeigten 
Prioritatsrangliste la; und 

Fig. 6 ein FluDdiagramm zum Erlautern eines weite- 
ren Beispiels eines Betriebs der in Fig. 1 gezeigten 55 
DMA-Steuervorrichtung, 

Fig. 1 zeigt in Form eines Blockdiagramms die An- 
ordnung und Ausgestaltung einer erfindungsgemaDen 
DMA-Steuervorrichtung. Das System enthalt: Eine 
CPU 1 zum Steuern des Gesamtsystems. eine DMAC so 
(Sieuerung fur den direkten Speicherzugriff) 2, einen 
Zeitgeber 3, synchrone Betriebsmittel (Speicher) 4. 5 
und 6; asynchrone Betriebsmittel 7, 8 und 9. und einen 
Bus 10, der die genannten Betriebsmittel und Telle ver- 
bindet. 65 

Die DMAC 2 ist als Hardwareschaltung ausgebildet 
und dient zum Steuern des direkten Datentransfers (un- 
ter Umgehung der CPU 1) zwischen den Speichern 4 



mit der hochsten Prioritat in der fixen Prioritatsart der 
Prioritatsrangliste la der Kanal CHO ist (JA im Schritt 
ST12). Damit kann die Bedienung fiir das dem Kanal 
CHO zugeordnete asynchrone Betriebsmittel 6 erfolgen. 

Wenn die Bedienung begonnen wird, startet die CPU 
1 den Zeitgeber 3 (tO in Fig. 3). Selbst wenn der Kanal 
CHI eine Anforderung ausgibt. wahrend der Zeitgeber 
3 aktiv ist (STIO). erfolgt fur diese Anforderung keine 
Bedienung (N im Schritt ST18). 

Wenn die Zeit des Zeitgebers 3 abgelaufen ist, d. h^ 
wenn die aktive Zeit des Zeitgebers zu Ende ist (tl in 
Fig. 3). Hefert die CPU 1 sequentiell Bedienungen fur die 
Kanale CHO und CHI (ST20 bis ST24) nach MaBgabe 
des Inhalts des zuletzt bedienten Kanals in der Rota- 
tions- Prioritatsart der Prioritatsrangliste la (N im 
Schritt STl 2; oder Y im Schritt ST18). 

Auf die Beendigung der Bedienung fUr den Kanal 
CHI in der Rotations- Prioritatsart (t2 in Fig. 3) hin be- 
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sorgt die CPU 1 emeut eine Bedienung in der fixen 
Prioritatsart der Prioritatsrangliste la und startet den 
Zeitgeber 3 (STl 0 bis STt 4), 

In dem oben erlauterten Fall ist der Kanal mit der 
hdchsten Prioritat der Kanal CHO. Wenn in diesem Fall 5 
das System lediglich die fixe Prioritatsart besitzt. erfolgt 
eine Bedienung lediglich fur den Kanal CHO. keine Be- 
dienung erfolgt jedoch f Qr die anderen Kanale CH. 

Wenn hingegen das System lediglich die Rotations- 
Prioritatsart aufweist und eine Bedienung fur einen Ka- 10 
nal fur synchrone Betriebsmittel auBer dem Kanal CHO 
(Hahezeit) lange Zeit dauert, so wird der Datentransfer 
zu asynchronen Betriebsmiiteln wie z. B. zu einem 
Drucker, einem Abtaster oder dergleichen, fQr eine lan- 
ge Zeitspanne unterbrochen. Folglich kann eine abnor- 15 
male Beendigung erfolgen, z. B. in Form eincs Zeitfeh- 
lers. 

Um diese Nachteile zu vermeiden, erfolgt die Steue- 



Da die Steuerung so erfolgt, daB den Bedienungen 
der asynchronen Gerate Prioritat eingeraumt wird, 
wahrend der Bedienungsanteil fur synchrone Gerate ge- 
senkt wird, erhalt man ein System, welches die Bus-Nut- 
zung effizient optimiert, ohne Synchronisationsfehler 
(Zeitfehler) der asychronen Gerate zu veranlassen. 

Bei dem oben beschricbenen Ausfiihrungsbeispiel be- 
tragt die Anzahl von Anforderungen akzeptierenden 
Kanalen zwei (CHO und CH 1), wobei der Kanal CHO fUr 
asynchrone Betriebsmittel und der Kanal CHI fiir syn- 
chrone Betriebsmittel verwendet wird Die Erfindung ist 
jedoch diesbezuglich nicht beschrSnkt Die Erfindung 
kann auch auf mehr als zwei Kanale angewendet wer- 
den. 

Zum Beispiel konnen vier Kanale (Kanale CHO bis 
CH3) eingerichtet werden. von denen der Kanal CHO 
for asynchrone Betriebsmittel und die Kanale CHI bis 
CHS fur synchrone Betriebsmittel vorgesehen sein kon- 
nen. In diesem Fall hat der Inhalt der Prioritatsrangiiste 



rung derart, daB fur eine von dem Zeitgeber 3 vorgege- 

bene Einheitszeit keine Anforderung akzeptiert wird 20 z. B. das in Fig, 5 dargestellte Aussehen. 
mit Ausnahme einer Anforderung fur den die hochste Die in Fig. 5 dargestellte Prioritatsrangliste la zeigt, 

Prioritat aufweiscnden Kanal CHO. Die von dem Zeitge- daB in der fixen Prioritatsart (FIX) eine Bedienung des 
her 2 zu bemessene Zeit bestimmt sich unter Beruck- Kanals CHO jewcils hochste Prioritat besitzt, Nachdem 
sichtigung der Busbelegungsverhaltnisse, der Zugriffs- die Bedienung der DMAC 2 fur den Kanal CHO abge- 
zeiten und dergleichen der jeweiligen Betriebsmittel. 25 schlossen ist, erhalt die Bedienung des Kanals CHI 
Die Steuerung der Anforderungen erfolgt durch die hochste Prioritat. Nach Beendigung der Bedienung fur 
DMAC 2 als ausschlieQlich fOr die CPU 1 verwendete den Kanal CHI erhalt der Kanal CH2 Prioritat uber 
Hardware. In anderen Worien: Wenn die dem Kanal eine Bedienung fiir den Kanal CH3. In diesem Fall be- 
CHl zugeordneten synchronen Betriebsmittel 4 bis 6 sitzt eine Bedienung fQr den Kanal CH3 niedrigste.Prio- 
eine Bedienung von der DMAC 2 verlangen, werden 30 ritat. ^^p. , 

keine Bedienungen fUr Betriebsmittel auBer den Be- In der Prioritatsrangliste la indert sich die Reihen&l- 

triebsmitteln 7 bis 9, die dem Kanal CHO zugeordnet ge der Kanalpriontat gemaB Fig. 5 abhangig von einem 

aktiven Kanal. wenn die Bedienung der DMAC 2:abg.e- 
schlossen ist, nachdem die Rotations- Prioritatsart 
35 (Round-Robin) gestartet ist. 

Wenn die Prioritatsrangliste la in Fig. 5 verwendet 



sind, erreicht. es sei denn, die von dem Zeitgeber 3 ein- 
gestellte Einheiuzeit ist abgelaufen, und die Anforde- 
rungen werden akzeptiert (] im Schritt STl 8). 

Der Kanal CHO kann innerhalb einer gegebenen Zeit- 
einheit den gesamten Bus 10 belegen. Mit dieser Steue- 
rung kann der Bus 10 in hOchster Effizienz genutzt wer- 
den. ohne daB Fehler in den asynchronen Betriebsmit- 



wird. kann man ein asynchrones Gerat # 1 dem Kahal 
CHO, ein asynchrones Gerat #2 dem Kanal CHlT^ein 
synchrones Gerat # 1 dem Kanal CH2 und ein syncKyo- 



teln 7 bis 9 (Abtaster, Drucker und dergleichen) entste- 40 nes Gerat 4^2 dem Kanal CH3 zuordnen. 
hen. " ^ ~ 

Wird die von dem Zeitgeber 3 vorgegebene Zeit auf 
"0" eingestellt, so wird die Rotations-Prioritatsart ge- 
startet. sobald eine Bedienungsanforderung fiir einen 
anderen Kanal als den Kanal CHO ausgegeben wird 

Bei der oben beschricbenen Ausfuhrungsform wird 
lediglich ein Kanal fiir die asynchronen Betriebsmittel 
zugeordnet 

Wenn eine groBe Anzahl von Kanalen zugeordnet 



Fig. 6 ist ein FluBdiagramm, welches ein weiteres Bei- 
spiel fiir den Beirieb der DMA-Steuerung nach Fig. 1 
veranschaulicht. In diesem Fall besitzen beide Kanale 
CHO und CHI hochste Prioritat, und die Prioritat der 
45 anderen Kanale als die Kanale CHO und CHI ist ernied- 
rigt. 

Wenn die CPU 1 eine Bedienungsanforderung fiir den 
Kanal CHO und/oder den Kanal CHI ausgibt (STIO). 
priift die DMAC 2. fur welchen der Kanale CHO und 



wird. kann ein von dem Zeitgeber 3 vorgegebener Wert 50 CHI die Anforderung ausgegeben wurde (STl 3). Wird 

im Hinblick auf die Transfergeschwindigkeiten der Ka- festgestellt. daB die Anforderung fttr den Kanal CHO 

nale und dergleichen geandert werden. oder das Rota- ausgegeben wurde, so startet die DMAC 2 den Zeitge- 

tions-Prioritatssystem kann unabhangig fur asynchrone ber 3. und startet gleichzeitig eine Bedienung fiir den 

Betriebsmittel angewendet werden. Kanal CHO (ST14). Wenn festgestellt wird, daB die An- 

GemaB obiger Beschreibung wird bei einem Verfah- 55 forderung fur den Kanal CHI ausgegeben wurde. star-' 

ren zum Senken der Bedienungsprioritatsfolge fur syn- tet die DMAC 2 den Zeitgeber 3 und startet gleichzeitig 

chrone Betriebsmittel (CHI) von dem Zeitgeber 3 Ge- eine Bedienung fur den Kanal CHI (STl 6). 

brauch gemacht Alternativ konnen auch andere Ver- Wenn festgestellt wird. daB die Anforderung fur beide 

fahren eingesetzt werdea Beispielsweise kann nach der Kanale CHO und CHI gleiche Prioritat hat. so startet die 

n-maligen Bedienung ftir den Kanal CHO (n ist eine eo DMAC eine Bedienung fUr den Kanal CHO oder CHI in 

naturiiche Zahl gr^Ber 1) ein Kanal auf einen anderen der Rotations-Prioritatsart (ST20 bis ST24). 

Kanal umgeschaltet werden. In diesem Fall wird die Wenn festgestellt wird. daB die Anforderung fur einen 

Zahl n zum Zeiipunkt t2 in Fig. 3 in einen Ruckwarts- anderen Kanal als die Kanale CHO und CHI ausgege- 

zahler geladen. und dieser Ruckwartszahler wird ent- ben wurde. so wird die gleiche Verarbeitung wie in 

sprechend der Anzahl von Bedienungen zuruckgezahh. 65 Fig. 4(ST18bisST24)ausgefuhrt. 

Der Entscheidungsschritt ST18 in Fig. 4 erfolgt abhan- Man beachte, daB der Kanal hochster Prioritat CHO 

gig davon.ob der Inhalt des Ruckwartszahlers den Wert und/oder der Kanal CHI einem synchronen Betriebs- 

0 hat oder nicht mittel bei Bedarf zugeordnet werden kann. 
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Wie oben im einzelnen ausgefahrt ist, schafft die vor- 
liegcnde Erfindurig eine DMA-Steuervorrichtung. die 
einen Systemhaltezustand dadurch verhindern kann, 
daB die Prioritat der asynchronen Betriebsmittel (Gera- 
te) erhoht und das Bedienungsverhaltnis fur die syn- 
chronen Gerate herabgesetzt wird. 

Verschiedene Abwandlungen der oben beschriebe- 
nen AusfUhrungsbeispielc sind mdgHch. 

Patentanspniche 



to 



1 . Steuervorrichtung fttr den Betriebsmittel- Direkt- 
zugriff, umfassend: 

eine arithmetische Verarbeitungseinheit (1); 
mindestens ein synchrones Betriebsmittel (4-6), ts 
welches synchron mit einem Betrieb der arithmeti- 
schen Verarbeitungseinheit (1) betreibbar ist; 
mindestens ein asynchrones Betriebsmittel (7—9\ 
welches asynchron zu dem Betrieb der arithmeti- 
schen Verarbeitungseinheit (1) betreibbar ist; 20 
einen Bus (10) zum Obertragen von Daten zwi- 
schen der arithmetischen Verarbeitungseinheit (1), 
dem synchronen Betriebsmittel (4-6) und dem 
asynchronen Betriebsmittel (7—9); 
eine Prioritatsrangliste (la), deren Inhalt die Zu- 25 
griffsprioritatsfolge fur das asynchrone Betriebs- 
mittel (7—9) hoher einstellt als eine Zugriffspriori- 
tatsfolge fur das synchrone Betriebsmittel (4-6); 
und 

eine Einrichtung (1, 2) zum Auswahlen einer Anfor- 30 
derung aus einer oder mehreren Anforderungen 
(CHO - CH3- Anforderungen) fttr den Zugriff auf ei- 
nes von dem synchronen Betriebsmittel (4—6) und 
asynchronen Betriebsmittel (7-9) nach MaBgabe 
des Inhalts der Prioritatsrangliste (la), und zum Zu- 35 
greifen auf das Betriebsmittel (4-6; 7 -9) entspre- 
chend der ausgewahlten Anforderung in Abhangig- 
keit der ausgewahlten Anforderung (z. B. CHO), 
wobei die Zugriffsprioritatsfolge eine Prioritaten- 
folge des Zugreifens der Auswahleinrichtung (1. 2) 40 
auf synchrone und asynchrone Betriebsmittel defi- 
nieri, und wobei die Anforderung von diesen Be- 
triebsmittein an die Auswahleinrichtung erfolgt. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, umfassend: eine 

. Einrichtung (3), die fflr eine besiimmte Zeitspanne 45 
(tO-tl in Fig. 3) ein Ansprechen auf die Anforde- 
rung fur das synchrone Betriebsmittel (4-6) ver- 
hindert (ST18, N), wenn die Auswahleinrichtung (1. 
2) auf die Anforderung fur das asynchrone Be- 
triebsmittel (7 - 9) anspricht. 50 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Auswahleinrichtung (1, 2) enthait 
(Rfr4): 

eine Einrichtung (STIO) zum Prflfen mindestens ei- 
ner Anforderung (CHO - CH3- Anforderungen) 55 
zum Zugreifen eines der synchronen Betriebsmit- 
tel, (4—6) und der asynchronen Betriebsmittel 
(7-9); 

eine Einrichtung (ST18) zum Oberwachen, ob die 
vorbestimmte Zeitspanne (tO-tl) verstrichen ist eo 
Oder nicht; 

eine Einrichtung (ST14) zur sofortigen Ausfiihrung 
einer Bedienung entsprechend der Anforderung, 
wenn die Anforderung eine solche Anforderung 
(CHO) fur den Zugriff des asynchronen Betriebsmit- 65 
tels (7-9) ist; und 

eine Einrichtung (ST20-ST24), die, wenn die An- 
forderung mindestens eine Anforderung 



(CH1-CH3) fur den Zugriff des synchronen Be- 
triebsmittels (4 - 6) ist, nacheinander mindestens ei- 
ne Bedienung entsprechend der Anforderung nach 
MaBgabe des Inhalts der Prioritatsrangliste (la) 
nach dem Verstreichen (ST18, J) der vorbestimm- 
ten Zeitspanne (tO - tl) ausftihrt. 
4. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Auswahleinrichtung (1, 2) enthalt 
(Fig. 6): 

eine Einrichtung (STIO) zum Prufen mindestens ei- 
ner Anforderung (CHO -CH3- Anforderung) fur 
den Zugriff auf eines von dem synchronen Betriebs- 
mittel (4-6) und dem asynchronen Betriebsmittel 
(7-9); 

eine Einrichtung (ST18). die uberwacht, ob die vor- 
bestimmte Zeitspanne (tO-tl) verstrichen ist oder 
nicht; 

eine Einrichtung (ST14) zum unmittelbaren Aus- 
fuhren einer Bedienung entsprechend der Anforde- 
rung, wenn die Anforderung eine Anforderung 
(CHO Oder CHI) fttr den Zugriff des asynchronen 
Betriebsmittels (7—9) ist; 

eine Einrichtung (ST20-ST24X die. wenn die An- 
forderung mindestens zwei Anforderungen (CHO 
und CHI) fttr den Zugriff des asynchronen Be- 
triebsmittels (7-9) umfaBt, sequentiell Bedienun- 
gen entsprechend diesen Anforderungen nach 
MaBgabe des Inhalts der Prioritatsrangliste (la) 
ausfuhrt;und 

eine Einrichtung (ST20-ST24), die, wenn die An- 
forderung mindestens eine Anforderung 
(CHI— CH3) fur den Zugriff des synchronen Be- 
triebsmittels (4—6) ist, nacheinander mindestens ei- 
ne Bedienung entsprechend der Anforderung nach 
MaBgabe des inhalts der Prioritatsrangliste (la) 
nach dem Verstreichen (ST18, J) der vorbestimm- 
ten Zeitspanne (tO - tl) ausfuhrt. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 1. dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Prioritatsrangliste (la) enthalt: ei- 
ne Tabelle (ROUND- ROBIN), die eine erste Priori- 
tatsstufe (CHO) dem asynchronen Betriebsmittel 
(7—9) zuordnet und eine zweite Prioritatsstufe 
(CHI) dem synchronen Betriebsmittel (4-6) zu- 
ordnet, damit eine Prioritatsfolge der ersten und 
der zwciten Prioritatsstufe wechsein kann. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB die Prioritatsrangliste (la) enthalt: ei- 
ne Tabelle (FIX), die die erste Prioritatsstufe (CHO), 
welcher hochste Prioritat zugeordnet wird, und die 
zweite Prioritatsstufe (CHI), die niedriger als die 
erste Prioritatsstufe ist, fixieru 

7. Vorrichtung nach Anspruch t, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB die Prioritatsrangliste (la) enthalt: ei- 
ne Tabelle (FIX), die dem asynchronen Betriebs- 
mittel (7-9) eine erste Prioritatsstufe (CHO) mit 
hdchster Prioritat zuordnet, dem synchronen Be- 
triebsmittel (4-6) eine zweite Prioritatsstufe 
(CHI), die niedriger als die erste Prioritatsstufe 
(CHO) ist, zuordnet, und die die erste und die zweite 
Prioritatsstufe fixiert. 

8. DMA-System, welches Anforderungen sowohl 
von synchronen als auch asynchronen Betriebsmit- 
teln verarbeitet, umfassend: 

eine Einrichtung, die, wenn mehrere DMA-Anfor- 
derungen ausgegeben werden, eine hohere Priori- 
tat einer Bedienung fiir das asynchrone Betriebs- 
mittel zuordnet, deren Verarbeitung ohne Warten 
erfolgen soil; und 
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eine Einrichtung zum Erniedrigen der Bedienungs- 
prioritat fttr das synchrone Betriebsmitiel. 
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